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Opis

Kamod Motor Driver DRV8835 - modut dwukanatowego sterownika silnikow 0-11V 1,2A

Kamod Motor Driver DRV8835 jest kompaktowym modutem dwukanatowego sterownika silnikéw, przeznaczonym do
realizacji uktadéw napedowych w niewielkich urzadzeniach zasilanych bateryjnie, zabawkach, robotyce oraz prototypach.
Modut umozliwia sterowanie dwoma silnikami pradu statego DC lub jednym bipolarnym silnikiem krokowym, wykorzystujac
dwa niezalezne kanaty wyjsciowe pracujgce w konfiguracji mostkéw H. Napiecie zasilania obwodu mocy, doprowadzane do
pinu VM, miesci sie w zakresie od 0 do 11 V, natomiast napiecie zasilania czesci logicznej, podawane na pin VCC, wynosi od
2 do 7 V. Dzieki temu modut moze wspétpracowac zaréwno z uktadami logicznymi 3,3 V, jak i 5 V. Maksymalny prad
wyjsciowy ciagty wynosi 1,2 A na kanat, natomiast dopuszczalny prad chwilowy osigga 1,5 A na kanat, co pozwala na
sterowanie niewielkimi i Srednimi napedami o umiarkowanym poborze mocy. Rzeczywista obcigzalno$¢ pradowa zalezy od
warunkéw chtodzenia, sposobu montazu oraz charakteru obcigzenia.
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Modut zostat wyposazony w zabezpieczenie nadpradowe oraz zabezpieczenie termiczne, ktére ograniczaja ryzyko
uszkodzenia w przypadku przecigzenia lub nadmiernego wzrostu temperatury uktadu. Ze wzgledu na niewielkie wymiary
ptytki, wynoszace 10 x 15 mm, modut moze by¢ stosowany w aplikacjach o ograniczonej przestrzeni montazowe;j, takich jak
mate roboty mobilne, moduty wykonawcze, miniaturowe mechanizmy napedowe oraz urzgdzenia przenosne, a rozstaw
pinéw zgodny z ptytkami stykowymi utatwia prototypowanie.
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Podstawowe cechy i parametry

Mozliwos¢ sterowania dwoma silnikami DC lub jednym bipolarnym silnikiem krokowym
Napiecie sterowania silnikiem: 0 - 11V
Napiecie zasilania czesci logicznej: 2 - 7 V
Prad wyjsciowy ciagty: 1,2 A na kanat
Prad wyjsciowy chwilowy: 1,5 A na kanat
Mozliwos¢ réwnolegtego potgczenia kanatéw w celu zwiekszenia maksymalnego pradu wyjsciowego
Zabezpieczenie przed zbyt wysokim pradem i przed przegrzaniem
Tryby pracy

Wymiary modutu: 10 x 15 mm

o IN/IN

o PHASE / ENABLE

Wyposazenie standardowe

Kod

Opis

Kamod Motor Driver DRV8835

e 2 x prosta listwa goldpin 6-pin raster 2,54 mm

e Zmontowany i uruchomiony modut

Schemat elektryczny
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Opis wyprowadzen

Wejscia AIN1 i AIN2 stuza do sterowania kanatem A, a wyjscia BIN1 i BIN2 analogicznie do sterowania kanatem B. Wyjscia
AQ1 oraz AO2 stanowig zaciski wyjsciowe pierwszego mostka H, natomiast BO1 i BO2 odpowiadaja drugiemu kanatowi. Taka
konfiguracja pozwala na niezalezne sterowanie dwoma silnikami DC lub na podigczenie dwdch uzwojen bipolarnego silnika
krokowego. Modut przewiduje réwniez mozliwos¢ réwnolegtego potaczenia obu kanatéw w celu zwiekszenia wydajnosci
pradowej wyjscia, takie rozwigzanie wymaga zgodnego sterowania obu kanatéw.

BIN2
BIN1
AIN2

AIN21
VCC
GND
Oznaczenie wyprowadzenia Opis

BIN2 Wejscie sterujace kanatu B
BIN1 Wejscie sterujace kanatu B
AIN2 Wejscie sterujace kanatu A
AIN1 Wejscie sterujace kanatu A
VCC Zasilanie logiki 2 - 7 V
GND Masa zasilania
VM Zasilanie silnikow 0 - 11 V
AO1 Wyjscie kanatu A
AO2 Wejscie sterujace kanatu A
BO1 Wyjscie kanatu B
BO2 Wyjscie kanatu B

Tryby pracy

Sterownik obstuguje dwa tryby sterowania: IN/IN oraz PHASE/ENABLE. W trybie IN/IN kazdy kanat jest kontrolowany za
pomocg dwdéch wejs¢ logicznych, co umozliwia bezposrednie zadawanie kierunku obrotéw oraz stanu pracy wyjscia. W trybie
PHASE/ENABLE jedno wejscie odpowiada za wybér kierunku, natomiast drugie za aktywacje kanatu i regulacje predkosci, co
upraszcza sterowanie i wymaga tylko jednego sygnatu PWM na kanat. Domysinie modut dziata w trybie IN/IN, a przetaczy¢ go
mozna do trybu PHASE/ENABLE taczac pola lutownicze opisane jako MODE.
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ryb pracy PHASE/ENABLE

CHANEL B - ENABLE IlnM.IIIIa.
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CHANEL A - ENABLE
CHANEL A - PHASE
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CONNECTED

ENABLE PHASE OUT1 OUT2|Stan pracy silnika DC Opis dziatania

0 X L L Hamowanie Silnik jest aktywnie hamowany

PWM 0 PWM (L Cw Obracanie zgodnie ze wskazéwkami zegara (CW)

PWM 1 L PWM |CW Obracanie przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara (CCW)
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ryb pracy IN/IN
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Tabela opisujaca tryb pracy IN/IN (aktywowany gdy pola MODE sg rozwarte)

IN1 | IN2 | OUT1 | OUT2 |Stan pracy silnika DC Opis dziatania
0 0 OFF OFF Luz Oba wyjscia sa wytaczone
PWM | PWM Obracanie zgodnie ze wskazéwkami zegara (CW)
PWM| 0| (H/oFF) | (L/OFF) Sy z predkoscia PWM
PWM | PWM Obracanie przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara (CCW)
0 |PWM/ | /OFF) | (H/OFF) (el /AL 2 predkoscia PWM
PWM Hamowanie / Obracanie zgodnie ze wskazéwkami zegara
PWM 1 L (L/H) CW / Hamowanie (CwW)
z predkoscia 1 - % PWM
PWM Hamowanie / Obracanie zgodnie ze wskazéwkami zegara
1 PWM (L/H) L CCW / Hamowanie (Ccw)
z predkoscia 1 - % PWM
1 1 L L Hamowanie Silnik jest aktywnie hamowany

Linki

e Karta katalogowa uktadu DRV8835
e Model CAD (STEP)
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BTC Korporacja
05-120 Legionowo
ul. Lwowska 5

tel.: (22) 767-36-20

faks: (22) 767-36-33
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sprzedaz@kamami.pl

https://kamami.pl

Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia.

Oferowane przez nas ptytki drukowane moga sie rézni¢ od prezentowanej w dokumentacji, przy czym zmianom nie ulegaja
jej wtasciwosci uzytkowe.

BTC Korporacja gwarantuje zgodnos$¢ produktu ze specyfikacja.

BTC Korporacja nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate bezposrednio lub posrednio w wyniku uzycia
lub nieprawidtowego dziatania produktu.

BTC Korporacja zastrzega sobie prawo do modyfikacji niniejszej dokumentacji bez uprzedzenia.
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